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A handle is provided for a medical instrument 
comprising at least one movable grip element 
and a coupling portion through which a shaft is or 
can be connected with the handle. The movable 
grip element is or can be joined with a force 
transmission element axially movable in the 
direction of the longitudinal axis of the shaft to 
translate motion of the at least one movable grip 
element into linear motion of the force 
transmission element. The coupling portion is 
pivotal relative to a handle axis about at least one 
pivot axis running transversely to the longitudinal 
axis of the shaft. In addition, the movable grip 
element is or can be joined with the force 
transmission element through a lever 
arrangement comprising at least two double-arm 
levers. The first lever is pivotal about an axis 
fixed to the handle and the second lever is pivotal 
about an axis fixed to the coupling portion. The 
two levers are frictionally joined with one another 
and are pivotal with respect to one another about 
the first pivot axis 
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® Handgriff fur ein medizinisches Instrument 

@ Ein Handgriff (20) fur ein medizinisches Instrument (10) 
weist zumindest ein bewegliches Griffteil (22) und ein 
Kopplungsteil (42) euf, durch das ein Schaft (12) mit dem 
Handgriff (20) verbindbar Oder verbunden ist. Das beweg- 
liche Griffteil (22) ist weiterhin mit einem in Richtung ei- 
ner langsachse (66) des Schafts (12) axial beweglichen 
™ Kraftubertragungselement (18) verbunden und verbind- 
bar, urn eine Bewegung des zumindeat einen. bewegli- 
chen Griffteils (22) in eine axiale Bewegung des Kraft - 
uberrragungselements (18) zu ubertragen. Oas Kopp- 
lungsteil (42) ist urn 2umindest eine erste quer zur Langs- 
achse (66) des Schafts (12) verlaufende Drehachse (64) re- 
lativ zu einer Handgriffachse (88) verschwenkbar. Das be- 
wegliche Griffteil (221 ist weiterhin mit dem Kraftubertra- 
gungselement (18) uber eine Hebelanordnung (82) ver- 
bunden oder verbindbar, die zumindest zwei zweiarmige 
Habel (84, 86) aufweist, von denen ein erster Hebel (84) 
um eine handgriffeste Achse (88) und ein zweiter Hebel 
(66) um eine kopplungsteilfeste Achse (90) schwenkbar 
ist, und wobei die beiden Hebel (84, 86) kraftschlussig und 
O um die erste Orehcnse (64) gegeneinander verdrehbar 
mitetnander verbunden sind (Fig. 1). 
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Bcschrcibung 



Die Erfindung bctrifft cincn Handgriff fur ein medizini- 
sches Instrument, mil zumindesi cincm bcwcglichen Griff- 
teil und mil einem Kopplungsccil. durch das cin Schaft mil 5 
dem HandgrifT verbindbar oder verbunden isi, wobei das be- 
wegliche Grifficil mil einem in der Richtung einer Langs- 
achsc des Schafis axial bcwcglichen Kxaftubertragungsclc- 
meni verbunden Oder verbindbar ist, urn eine Bewegung des 
zumindest einen beweglichcn Griffteils in cine axiaJc Bewe- 10 
gung des Krafiubcnragungselerncnts zu ubenragen, wobei 
das Kopplungsicil urn zumindest eine erstc qucr zur Uings- 
achsc des Schafis vcrlaufendc Drehachse relativ zu einer 
Handgriffachse verschwenkbar ist, und das bewegliche 
Grifficil mil dem Kraftubcrtragungsclemcm ubcr cine He- is 
belanordnung verbunden oder verbindbar ist. 

Einderanigcr Handgriff isi aus derDE 43 18 019 Al be- 
kannl. 

Ein weiierer verschwenkbarer Handgriff isi bei spiel s- 
weise aus dem DE-Firmenkaia)og der Firm a Karl Storz 20 
GmbH & Co., Tuiilingen : "Karl Siorz- Endoscope", Band 
"Endoskopische Chirurgic, zweiic Ausgabe 1/1994, Sciie 
DGC 5/1 A bekanm. 

Medizinische Instrumenie werden filr unierschiedlichste 
Arten von operativen Eingriffcn am menschlichen oder lie- 25 
rischen Korper, insbesondcre in der minimalinvasiven Chir- 
urgie, verwendCL Solche Insimmenie, bspw. Rohrschaftin- 
sirumenic. kttnnen ais Zangen, bci spiels weise Praparier- 
und Faflzangen, Zangen zum Abirennen bzw. Schncidcn 
von Gewebe T ais Stanzen oder dergleichen ausgebildet sein. 30 
wobei sich die Insuumcnce je nach ihrer unterschiedlichen 
Funkiion durch eine emsprechende Ausgcsuiltung ihrcr 
Werkzeuge am dislalen Ende unterscheiden. Ais Werkzeuge 
am dislalen Ende des Schafis k6nnen Schneid-, Fafl- oder 
Sianz werkzeuge vorgeschen scin. wobei cin solchcs Insiru- 35 
mem zumindesi ein bewegliches Werkzcug, bcispiclswcise 
in Form eincs Maulicils. aufwcisi. Ein solches Instrument 
kann jedoch am disialen Ende auch zwei Oder mehr beweg- 
liche Werkzeuge aufweiscn. 

Zur Bciatigung des zumindest cinen beweglichcn Werk- 40 
zeugs weiscn die Instrumenie am proximalen Ende des 
Schafts einen HandgrifT auf. Der Schaft des Instruments ist 
ubticherweise mil einem Kopplungsieil des Handgriffs un- 
ldsbax oder ISsbar verbunden. Weitcrhin weisi der Handgriff 
zumindest ein bewegliches Griffieil auf, das der cigenili- <*5 
chen Beiaiigung des zumindest einen beweglichen Werk- 
zeugs am disialen Ende des Schafts dient. Zur Bciatigung 
des zumindest einen beweglichen Werkzeugs am disialen 
Ende des Schafts ist das zumindest eine bewegliche Griffieil 
des HandgrifTs uber ein in Richtung der Langsachsc des 50 
Schafis axial bewegliches Krafiubenragungselement. bei- 
spiclswcise cine Zug- oder Schubstangc. mil dem zumindest 
cincn bcwcglichen Werkzeug krafischliissig verbunden. so 
dafi cine Bewegung des beweglichen Griffteils. bcispicls- 
weise eine Schwenk- oder Axialbewcgung, in eine axiale 55 
Rclativbewegung des Kraflubcnragungsclemenis bczuglich 
des Schafts und schlicBlich in eine Bewegung des bewegli- 
chcn Werkzeugs Ubcnragen wird. 

Ein Handgriff der cineangs genanmcn Art ist in unter- 
schiedlichen AuSgcsiaUungcn bckunni. In der Rcgcl wcist 60 
der Handgriff ein zwciies Gruficil auf, das entweder unbe- 
vwcglich und somit schaftfcsi Oder ebcnfalls bewcglich ist. 
Ein solchcr Handgriff kann wciicrhin in der An eincs Schc- 
rcngriffs ausgebildet scin. bci dem die beiden Grifftcilc scit- 
lich von dem Schaft des Instruments absichcn. wic in dem 65 
cineangs genanmeo Firmcnprospeki abecbildci isi. Irn 
Sinnc der vorlicgcndcn Ertindung kann der HandgriiT je- 
doch auch in der Art eincs Pisiulengriffcs oder auch in der 



Art eincs in der Faust cincr Hand gchallcncn SiabgrifTcs 
ausgebildet sein. 

All diesen bekanmen Arten von Handgriffen ist gemein- 
sam, dafi die HandgrifTc im mil dem Schaft verbundenen 
Zustand eine festc, unverandcrlichc Winkelstellung bezUg- 
lich dem Schaft einnehmcn, d. h. eine Handgriffachse und 
die Langsachsc des Schafis einen festen Winkel miteinander 
bilden. 

Ein Handgriff, der bezuglich der Langsachse des Schafts 
eine unveranderhche Winkellagc einnimmt, ist jedoch hin- 
sichtlich seiner Handhabungscigenschaften nicht immer an 
die Anfordcrungcn des das Insirumem bedienenden Axzics 
angepaflt. Je nach Gewohnheit werden von unterschiedli- 
chen Arzten unierschiedlichc GrifTsicllungen desselben 
HandgriFfstyps bczuglich des Schafis bevorzugi. Urn stets 
den Handgriff mil bezuglich dem Schaft optimal ergonomi- 
scher Winkelstellung zur Verfugung zu haberu ware es dahex 
erfordcrlich, fur jede Art von Handgriffen einen Satz mehre- 
rer dieser Handgriffc bcrciizuhaltcn, die dann jeweils im mil 
dem Schaft verbundenen Zustand eine andcrc Winkellagc zu 
dem Schaft einnehmen, so dafi jedcr Arzt den fur inn ergo- 
nomisch optimaicn Handgriff aussuchen kann, Im Fall, dafi 
die Handgriffc nicht auswechsclbar sind, bedcuiei dies, dafl 
sogar von jedem Instrument ein ganzer Saiz solcher Insim- 
menie mil unterschiedlich abgewinkeltcn Handgriffen be- 
reitgchaltcn werden muB. 

Zusatzlich kann es im Einzeirall auch wiinsc hens wen 
oder erforderlich sein. dafi der HandgrifTbei cin und dcmsel- 
ben Instrument wahxend eines Operationsvorgangs unier- 
schiedlichc Winkelstellungen bezuglich des Schafis einneh- 
men kann, urn bei einem operativen Eingriff die jeweils be- 
qucmsic und damit fur den gcrade durchzufuhrenden Opera- 
lionsvorgang sicherste Handstellung zu haben. Bei den be- 
kannten HandgrirTen, von denen jeweils cin ganzer Saiz vor- 
handen ware, wiirde dies bcdeuien. dafi wiihrend des Opera- 
tion svorg an gs mchrmals der Handgriff ausgetauscht oder 
bei nicht abnehmbarcn HandgrirTen sogar das gan2e Insiru- 
menl ausgetauscht werden mUfiie, was die Opcrationsdaucr 
wescntlich vcrlangcrn wiirdc. 

Die bekanmen Handgriffc crweisen sich demnach hin- 
si chili ch ihrer ergonomischen Eigenschafien ais nachteilig. 

Die oben genannte DE43 18 019AI ofTenban demge- 
geniiber ein abwinkelbares Handsiuck fiir Insirumence zur 
endoskopischen Chirurgic. Dieses bekannte Handsiuck 
kann im Verhaltnis zur Insu^menten-Langsachse um wenig- 
stens 60° abge winkel t werden. Die Abwinklung kann durch 
Losen einer Fcsisiellschraube vom Operaicur vorgenommen 
werden. Zur Kraftubertragung von dem beweglichcn Griff- 
tcil auf das axial bewegliche Krafiubenragungselement sind 
Druckubcnragungselcmcntc vorgesehen, die in Form eincr 
axial beweglichcn Kniehcbelanordnung mil in Ausfrasun- 
gen im Handmitielstuck beweglichcn Rollcnlagern ausge- 
bildet ist. Bei dieser Ausgestallung der Kopplung zwischen 
dem beweglichcn Grifficil und dem Kxaftubenragungselc- 
ment bcsichi cin Nachicil darin. dafi auferund der Ubcr die 
Rollcnlager bcwcglichen Knichcbclanordnung Funkuons- 
sidrungen und cine gewisse Schwcrgangigkcit auftrcten 
kdnncn. 

Des wciicrcn offenban die D£ 1% 32 135 Al einen ab- 
wynkclbarcn Handgriff. bci dem die Obcnragung der Bewe- 
gung des bcwcglichen Cri fftcils auf das KrauubcrLragunss- 
clcmcnt im Rohrschafi durch cine an das bewegliche GriiT- 
tcil angcschwciOlc Gx/cmcrschcibc bcwcrk^ielligi wird. Ais 
nachicilig an dieser AusgcstaJtung ist an/uschen. dafi die 
Exzenicrschcibc unicr Rcibung mil cincm Siblkl /usam- 
menwirkt. wodurch eincrsciis die K>auubcrr/agung wcge-n 
der ancinandcr unicr Glcitrcibung vorbcigcluhncn Tcilc ci- 
ncm VcrschleiU unlcrlicgL und andcrcrsciis /.wischen der 
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Exzcnicrscheibc und dcm Si6Bcl Rcibungsvcrlustc in dcr 
Kruftubertragung auftretcn und eine gewissc Schwcrgiingig- 
keit verursachcn konncn. 

Die DE 196 18 291 A I oTfenbaxi einen abwinkclbarcn 
Handgriff fur cin mcdizinischcs Instrument, wobci in dcr 
gelcnkigcn Verbindung zwischcn dcm HandgrifT und dcm 
Rohrschaft des Instruments ein fiexibles Kraftubertragungs- 
element vorgesehen ist, das die Betatigungskraft vom bc- 
wcglichcn Grifftcil auf das Kraftuberiragungsclernent im 
Schaft ubertragl. Eine ahnliche Ausgcsialtung isl in dcr 
JP 10-151137 A ofTcnbart. Hicrdurch kann nicht gewahrlci- 
siet werden, dafl die KraftUbcrtragungsverhaltnisse bei einer 
Verandcrung der Wlnkelsieliung des Handgriffs zum Schaft 
glcichbleibcn. 

Die DE 297 01 910 Ul ofFenbart ein Instrument fiir die 
minimalinvasive Chirurgic, mil cinem in den K6rper ein- 
dringenden, aus wenigstens zwei Teilen bestehenden Opera- 
tionselement sowie einem auQerhalb des Korpers angeord- 
neten, mil dcm Operation sclcmcnt in Wirkvcrbindung ste- 
henden crsten Betaiigungselement, das bei Betaiigung die 
beiden Tcile des Operationsclemems aufeinander zu- und 
voneinander wegbewegt, wobei wenigstens cines der zwei 
Teilc des Opcrationsclcments iibcr cin weitcrcs Beiatigungs- 
clcmcni rclativ zum anderen Teil in jeder vom ersien Betaii- 
gungselcment hcrvorgerufenen Stellung bewegbar isL Da- 
bci isi das eine Teil begrenzi translaiorisch oder um die ei- 
gene Langsachsc begrenzt roiaiorisch bewcglich. Die bei- 
den vorgenanntcn Teile des Operationsclemems stehen iibcr 
Ubcrtiagungsmiuel mit wenigstens einem der Betatigungs- 
elememe in Wirkverbindung, wobei das (jbertragungsmittel 
insbesonderc fiir das Maulteil ein Gestange oder ein 
Bowdenzug isl. 

Schlicfilich offenbart die US 5.250.073 A cine Biopsie- 
zangc, dcren Handgriff nicht abwinkelbar ist. 

Dcr Erfindung Hegi daheT die Aufgabe zugrunde. einen 
abwinkclbarcn Handgri IT der eingangs genannten Art dahin- 
gehend weiterzubilden* daB mit eincr konstrukuv einfachen 
Bauwcise eine funkiionssichere Kra/lubcnragung vom be- 
weglichen Griffteil auf das Kraftubertragungselement in je- 
der moglichcn Winkelsiellung des Handgriffs gewahrleisiet 
ist- 

HinsichUich des eingangs genannten Handgriffs wird 
dicsc Aufgabe erfindungsgemafl dadurch gelosi, dafl die He- 
bclanordnung zumindest zwei zweiarmigc Hcbcl aufweist, 
von denen ein ersier Hebel um eine handgri ffeste Achse und 
cin zweiier Hebel um eine kopplungsteilfeste Achse 
schwenkbax ist. und dafl die beiden Hcbcl kraftschlussig und 
um die crstc Drehachsc gegeneinandcr verdrehbar mjteinan- 
dcr vcrbunden sind. 

ErfindungsgemaQ ist eine Kraft ubertragungsmechanik 
zwischcn dcm be weglichen Grifficil und dem Kraftubefira- 
gungsclemcni vorgesehen. bei der das bewegliche Griffteil 
mil dcm Krafiubcruagungsclerncnt iiber eine Hebelanord- 
nung vcrbunden oder vcrbindbar ist. die im Unierschicd zu 
dcm Handgri (T gemafi dcr DE ^3 18 019 Al zumindesi zwei 
zweiarmigc Hebel aufwcisi. von denen cin erster Hebel um 
cine handgri ffcsic Achse und cin zweiicr Hcbcl um cine 
kopplungsicilfcsic Achse schwenkbar isl. und bei der die 
beiden Hcbcl krafischlussig und um die crstc Drehachsc ge- 
geneinandcr verdrehbar miicinandcr vcrbunden sind. 

Ansiati also das Kraft ubcnragungsclcmcni iibcr die crstc 
Drehachsc hinweg dirckt mu dcm bcwcglichcn GrifTicil zu 
verbinden. isi bei dcm crhndungsgemiiflen HandgrifT zwi- 
schcn das bcwcelichc Grifficil und das Krafiubcriragungs- 
clcmcni cine Hcbcl anordnung aus /.umindesi zwei zwciax- 
migen Hcbcln geschalici. 

Dcr Krafifluo wird /unachsi von dcm bcwcglichcn GrifT- 
icil in den crsicn Hcbcl cingclciici. so daB sich dicscr um 



seine handgriffeste Achse verschwenkl und uber die kraft- 
schliissige Verbindung mit dem zwciien Hebel diesen um 
seine kopplungsteilfeste Achse verschwenkl, dcr wicderum 
mil dem Kraftubcrtragungselerneni in Verbindung sicht, so 

5 dafl dieses dann axial in Richiung des Schafis bewegi wird. 
Dadurch, daB die beiden Hebel um die erste Drehachse ge- 
geneinander verdrehbar mileinander verbunden sind, kem- 
nen die beiden Hebel reladv zueinander jeweils cine Win- 
kelstellung cinnehmen, die dcr jeweils eingcsiellten WinkeU 

10 stellung des Schafts beziiglich dcr Handgri fiac rise ent- 
spricht. In jeder Wlnkelsieliung licgen somii die gleichen 
Kjaftubemagungs vernal tnisse vor, da das Kraftuberrra- 
gungsverhaltnis lcdiglich durch die Ausgestaltung der bei- 
den Hebel bestimmt wird. Insbcsondcre isi bei dieser Aus- 

15 gesialtung der Kraftubenragungsrnechanik von Vorteil, dafl 
die Kraftubertragung von dem beweglichcn Grifficil auf das 
KraftUbenragungs element unabhangig von der Winkelver- 
stellbarkeit des Schafts beziiglich der Handgri ffachse ist. 
Ein wcitcrcr Vorteil dieser Ausgestaltung besicht darin. dafl 

20 beim Bei&iigen des beweglichcn Griffteils und damii bei ei- 
nem Kraftflufl durch die Hcbclanordnung dcr Schaft beziig- 
lich der Handgriff achse verschwenjet werden kann. ohne das 
bewegliche Griffteil dazu loslassen oder inaku'vicren zu 
mtlssen. 

15 Somit wird die der Erfindung zugrunde liegende Aufgabe 
vollkommcn gelosi. 

In einer bevorzugxen Ausgestaltung ist das bewegliche 
Griffteil mit einer in ihrer Langsrichtung axial verschiebba- 
ren Koppelstange verbunden. die mil einem ersien Hebel- 

30 arm des ersien HebeU verbunden isi. 

Die Krafteinlcitung vom bcwcglichcn Griffteil in die He- 
belanordnung Uber eine axial verschiebbaren Koppelstange 
hat den Vorteil. dafl uber die Koppelstange eine Krafteinlei- 
tung von dem beweglichcn Griffteil ermSglichl wird. auch 

3S wenn das Griffteil von der Hebelanordnung entferni ange- 
ordnet ist. 

In einer weiteren bevorzugten Ausgestaltung ist die Kop- 
pelstange so angeordnet, daB ihre Langsachsc auf einer Ge- 
raden Hegi, die die erste Drehachsc schncidct. 

Hierbei isi von besonderem Vorteil. dafl die Koppelstange 
bcim Bctatigen des beweglichcn Griffteils kcin Drehmo- 
ment auf das Kopplungsteil ausubi, das ja um die ersie Dreh- 
achse verschwenkbar ist. Mil anderen Woncn wird ein Spiel 
des Kopplungsteils um die erste Drehachsc nichi auf das be- 
45 wcglichc Griffteil ubcruagen. so dafl eine nahezu spielfreie 
t - KraJtubcriragungsmechanjk von dcm bewcglichen Griffteil 
auf das Kraftubertragungselement erreichi wird. 

In einer wciicrcn bevorzugten Ausgestaltung sind dcr er- 
ste Hcbcl und dcr zweite Hebel durch einen Zapfcn miiein- 
so andcr vcrbunden. der ein Drchgclcnk aufwcisi. dessen Dreh- 
achse mit dcr crsten Drehachsc zusammcnfalU. 

Durch diesc MaBnahme wird cine konsirukiiv vorteilha/t 
besonders cinTachc um die ersie Drehachsc drchbarc Verbin- 
dung zwischcn dcm ersien Hcbcl und dcm zwciien Hcbcl 
55 geschaffen. Der Zapfcn kann dabci so angeordnet sein. dafl 
seine Langsachsc mic der crsten Drehachsc zusammcnfaJli. 
Dcr Zapfen kann im einfachstcn Full aus ^wci Eapfcnhalftcn 
bcsichcn. die uber cin Gleiigelcnk miicinandcr verbunden 
sind. das cincn RoiaiionsTrciheusgrad um die crsic Dreh- 
60 achse aufwcisi. 

Dabci isi cs wciicr bcvorzusi, wenn dcr crsic Hcbcl cine 
axiule Bcwcgung dcr KoppcUiange in cine axialc Bcwc- 
gung des Zapfcns in Richiung dcr crsicn Drehachsc umscizt. 
und dcr /.wciic Rebel die axialc Bcwcgung des Zapfcns in 
65 cine axialc Bcwcgung des KraTiiibcruaeungSClcmcnis in 
Richiung dcr Langsachsc des SchaTis umscwi. 

Durch dicsc Maflnahmc wird cine kincmaiisch besonders 
gunsiigc Kraft uhenragune von dcr Koppelstange auf das 
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Kraftubcnragungsclcmcm durch die Hcbclanordnung hin- 
durch ermdglicht. Da die Hebclanordnung zumindesi zwei 
Hebel aufwcisi. kann die Hebclanordnung zusammen mit 
dem Zapfen giinstigerweise so ausgebildct sein, daB die 
axiaJc Bewegung dcr Koppelstange von dem ersten Hebel in 
eine axiale Bewegung des Zapfens quer zur Bcwcgungsrich- 
lung der Koppelstange umgcsetzt wird, wobei dann die 
axiale Bewegung des Zapfens durch den zweiten Hebel wie- 
derum in eine Bewegung des Krafiubertragungsclements. 
quer zur Bewegungsrichtung des Zapfens und damit in 
Richtung der Langsachse des Schafts umgcsetzt werden 
kann. 

In einer weiieren bevorzugien Ausgestaltung ist das 
Kopplungsteil zusatzlich um eine zweke Drchachse. die 
quer zu dcr ersten Drchachse und quer zur Langsrichtung 
des Schafis verlauft, rclativ zur Handgriffachse ver- 
senwenkbar. und sind der ersic Hcbcl und der zweiic Hebel 
auch um die zweiic Drchachse gegencinandcr verdrehbar 
mi l ci nan dcr verbunden. 

Hicrbei ist besonders von Vortcil. daB der Schafi beziig- 
lich dem Handgriff mit zwei Freiheitsgraden ausgestauet ist, 
d. h. der Schafi kann bezugtich dem Handgriff um die erste 
Drchachse und zusatzlich auch um die zweite Drehachse 
verschicdenc Winkelsiellungen einnchmen. Dadurch kann 
das Instrument, das mil dem erfindungsgemaflen Handgriff 
ausgestauet ist. noch besser an die speziellen Anforderun- 
gen des das Instrument bcdicncndcn Arztes und an die spe- 
ziellen Anfordcrungcn des jeweiligen operaiiven Eingriffs 
angcpafii werden, Somit isi die Ergonomie des erfindungs- 
gcrnaflcn Handgriffes noch writer verbessert. 

Dabei ist es bevoraigl, wenn 2wischen dem ersten Hebel 
und dem zweiten Hebel ein driiter zwciarmiger Hebel ange- 
ordnct ist. wobei der erste Hcbcl mit dem dritten Hebel um 
die erste Drehachse drehbar und dcr zweite Hebel mil dem 
dritten Hebel um die zweite Drehachse drehbar verbunden 
ist. 

Durch diese MaBnahme wird auf konstruktiv voneilhaft 
einfache Wcise eine Kraftubertragungsmechanik fur eine 
AusgestaJtung des HandgrifTs mit einem um zwei Drchach- 
scn bcziiglich der Handgriffachse verschwenkbaren Kopp- 
lungstcil geschaffen. Dadurch wird auch bei einem Hand- 
griff mit zwei Freiheitsgraden des Kopplungsteiles beziig- 
lich der Handgriffachse eine von der jeweiligen WinkeUlel- 
lung des Schafts bezuglich der Handgriffachse unabhangige 
Krafiubcnragung erzielt. 

In einer weiieren bevorzugien Ausgestaltung sind dcr er- 
ste Hebel und/oder der zweite Hebel und/odcr gegebenen- 
falls dcrdriite Hebel als etwa L-fbrmige Winkel au9gcbildeL 

Hierbci isi von Vorteil. dafl die KraFieinleitung in die He- 
bel und die Krafiausleitung aus den Hcbeln jeweils recht- 
winklig zu den cmsprechenden Hcbclarmcn der Winkel fol- 
gen kann. d. h- mil jeweils maximal moglichcm Drehmo- 
ment. 

In einer wcitcrcn bcvorzugien Ausgestaltung sind der er- 
ste Hebel und dcr zweite Hebel und gcgcbcncnfalls der 
driite Hebel hinsichtlich ihrcr Hebel arm verhaltnissc so aus- 
gebildct. daB im KraftfluG von dem bcwcglichcn Grifftei) 
ubcr die Hcbclanordnung auf das fCraftubenragungsclcmcni 
cine Kraft vcrstarkung ciniriti. 

Dicsc MaBnahme ist insbesonderc bei solchcn Insimmcn- 
icn von Vortcil. mil denen hancs Gcwcbc im mcnschlichcn 
Oder licrischen Korpcr, bcispiclsweise Knochcngcwcbc, ab- 
gciragcn wird. 

Durch cnisprcchcndc W'ah! dcr HcbclarmvcrhaUnissc 
kdnncn somit durch gcringc Handkrafi des Ar/ics solchc 
hancn Ccwcbc leicht abgcircnm werden, 

Es kann jedoch auch bcvor?.ugi scin. wenn dcr crsic Hcbcl 
und dcr /weile Hchcl und gcgcbcncnfalls dcr driuc Hchcl 



hinsichtlich ihrcr Hcbclarmvcrhaltnisse so ausgebildct sind. 
dafl durch die Hcbclanordnung cine konstanie odcr gerin- 
gcrc Kraft iibertragen wird. 

Dies kann bcispiclsweise von Voneil scin. wenn das In- 
5 strument Werkzcugc zum Fasscn von Gewc.be aufweisi, bei- 
spiclsweisc um Organe oder GefiQe im Korpcr zu verlagern, 
also bei Insirumenicn, bei denen dcr Arzt seine Handicraft 
entsprechend dosiercn mufl. um cine Beschadigung der Ge- 
faBc oder Organe zu vermeiden. 

10 In einer weiieren bevorzugien Ausgcsialtung isi der 
Schaft um seine Langsachsc drehbar mit dem Kopplungstcil 
verbunden oder verbindbar. 

Diese MaBnahme hat den Voneil, dafl dcr Schaft nichi nur 
beziiglich dem Handgriff abwinkelbar, sondern zusatzkch 

15 auch um seine Langsachse drehbar isi. wodurch das oder die 
Werkzeuge am distalen Ende des Schafis bezuglich dem 
Handgriff zusatzlich noch in eine veranderbarc Drchstellung 
gcbnxht werden konnen. Der erfindungsgemafle Handgnff 
erm&glicht bei dieser Ausgestaltung somit insgesami drei 

20 Freiheiisgradc der Bewegung relaiiv zu dem SchafV wo- 
durch das Instrument, das mil dem HanderifT ausgestauet 
ist. noch besser an die jeweiligen Anfordcrungen des Einsai- 
zes angepaflt werden kann. 

In einer weiieren bevorzugten Ausgesialiung ist das 

25 Kraftubertragungselement direki oder indireki mil dem 
zweiten Hebel uber eincn Kugclzapfcn-Kugelpfannen-Ver- 
bindung verbunden. 

Diese MaBnahme ist insbesonderc mil der zuvor genann- 
ten MaBnahme, nach der der Schaft um seine Langsachse 

30 drehbar mil dem Kopplungsteil verbunden odcr verbindbar 
ist, von Vortcil, da bcim Drehen des Schafts um seine 
Langsachse das Kraftubertragungselement mitgedrehi wer- 
den kann, da die Kugelzapfen-Kugelpfanncn-Verbindung 
mit dem zweiten Hcbcl cine deranige Drehung zuISBl Da 

35 das Kraftubertragungselement mit dem zumindesi einen be- 
weg lichen Wcrkzcugs am distalen Ende des Schafts verbun- 
den isi, das zumindesi eine bewegliche Werkzeug anderer- 
seits im Betriebszustand des Instruments cbcnfalls rait dem 
Schaft fest verbunden ist, ergibt sich somit eine konsirukiiv 
einfache Bauwcise, um cine Verdrehbarkeit des Schafis um 
seine Langsachse zu crrcichcn. da kcinc MaBnahmen gcirof- 
fen werden mussen, um das Kraft Qbertragungselement dreh- 
bar mil dem zumindesi einen beweglichen Maultcil zu ver- 
binden. 

*5 In einer weiieren bevorzugien Ausgestaltung isi das 

. Kopplungsteil in mchrcrcn Winkelsiellungen bezuglich zur 
Handgriffachse in einem Gesamiwinkclbereich von bis zu 
etwa 240° um die erste Drehachse und/odcr um die zweiic 
Drehachse mittcls eincs Rasimcchanismus arreuerbar. 

50 Gemafl dieser Mafinahmc kann demnach der HandgrirT in 
einem Winkclbcreich zwischen eiwa -120° und ctwa-rl20° 
um die erste Drchachse und/odcr um die zweite Drehachse 
vcrschwenkt und in zumindesi zwei. vorzugs wcise jedoch 
cincr Viclzahl von Schwcnksiellungcn. arretiea werden. 

55 wodurch die Ergonomie des Handgriffs hinsichtlich seiner 
Winkelsicllung beziiglich des Schafis ubcr cincn groBcn 
Winkelbcrcich an die gcwunschicn Anfordcrungcn des Arz- 
tes anpaflbar ist. Der Schwenkbcrcich kann jedoch auch 
klcincr scin, bcispiclsweise zwischen eiwa -90* und +90° 

60 licgen, odcr zwischen etwa 0° und +120°. um nur einigc 
Bcispiclc r.u nenncn. 

Dabci isi es bcvor/uel. wenn dcr Rasimcchanismus cine 
Rasmasc aufwcisi. die mil Aussparunecn des Kopplungs- 
icils in EingrifT bringhar isi. wobei dcr Rasimcchanismus 

65 wciicrhin cincn Druckknopf aufwcisi. so daB durch Driickcn 
des Dmckknopfcs die Rasmasc mil dcr jeweiligen Ausspa- 
rung auficr Eingriff bringbar isi. 

Diese An dcr Arrciicrune b/ w. Eniarrciicrung des Kopp- 
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lungsieils fuhrt voncilhafienvci.se zu ciner Icichi bedicnba- 
rcn Verschwcnkbarkcit und Arrctierbarkeit des Handgriffs. 

In eincr wcitcrcn bcvorzugien Ausgesiallung weist das 
Kopplungsteil eine Aufnahme fiir den Schaft zum losbaren 
Verbindsn des Schafis mit dem Kopplungsteil auf. 3 

Hierbei ist von Vortcil, dafi sich dcr Schaft von dem 
Kopplungsteil und damn von dem Handgri fT abnehmen lafit. 
wodurch dcr Hand griff und der Schaft getrennt und dem- 
nach besser gcrcinigi werden kbnncn. 

In cincr weitcren bevorzugten Ausgesiallung wcist das io 
Kopplungsteil eine Aufnahme fur ein proximaJcs Ende des 
Kraftiibenragungselemenis auf, wobei die AuFnahme axial 
beweglich ist und mil dem zweiten Hebel verbunden isi. 

Bci dicscr Ausgcstallung ist das Kraftubcrtragungsc le- 
nient demnach nicht dirckt mil dem 2weitcn Hebel verbun- 15 
den, sondem uber eine eigens fiir das proximate Ende des 
Obertragungseleroents vorgesehene Aufnahme, wodurch 
der Voneil erreic^t wird, dafi sich die Verbindung zwischen 
dem Kraftiibenragungselement und dem zweiten Hebel be- 
sondcrs leicht hersiellen lafit. Aufierdem eroffnci diese Aus,- 20 
gestaltung die Moglichkeil, das Kiaftubcrtragungsclcrncnt 
losbar mit dem Handgri fT zu vcrbinden, 

Dabei ist es bevorzuet, wenn die Aufnahme einen Rast- 
mechanismus zum losbaren Vcrbinden des Kraft ubertra- 
gungselcmcnts mil dem Kopplungsteil aufwcisi. 25 

Hierdurch wird der Voneil erzielt, dafi sich das Kraftuber- 
tragungselemcni von dem Kopplungsteil und damii von dem 
Handgri fT abnehmen lafit. wodurch das Kraftubenragungs- 
elemcnt nach dem Abnehmen von dem HandgrifF leicht ge- 
reinigi werden kann. 30 

Ein ernndungsgemafles Instrument, das einen Schaft, zu~ 
mindest ein bewcgliches Werkzeug am disialen Ende des 
Schafis und ein axial relauv zu dem Schaft beweglich ange- 
ordneles KraftUbenragungselement zum Betatigen des zu- 
mindest cincn bcwcglichcn Wcrk2cugs aufweist. ist bevor- 35 
zugt und voneilhafi mil einem crfindungsgemafien Hand- 
griff nach einem oder mehreren der zuvor genannten Ausge- 
seal tun gen ausgcsiailci. 

Dabei isi cs bevorzugt, wenn dcr Schaft und/oder das 
Kraftubenragungselemeni losbar mit dem Hand griff vex- *o 
bund en isi/sind. und/oder wenn das Kraftubcrtragungsele- 
ment Ittsbar mit dem Schaft verbunden ist. 

Durch die losbarc Ausgesiallung sowohl des Schafts als 
auch des KraMbenragungselemenis kann das Instrument in 
den Schaft. das Kraftubcrtragungselement und den Hand- *5 
griff ZCrlegt werden, wodurch sich jede dicser Baugruppcn 
besonders gut reinigen lafiL 

Weitere Voneilc ergeben sich aus dcr nachfolgenden Be- 
schreibung und dcr beigefugten Zcichnung. 

Es vcrslchi sich, dafi die vorstehend genannten und die 50 
nachsichcnd noch zu erlautemden Merkmale nichi nur in ih- 
rcr jeweils angcgcbcncn Kombination. sondern auch in an- 
dcren Kornbinationcn oder in AUcinstellung verwendbar 
sind. ohnc den Rahmen dcr vorliegenden Erfindung zu ver- 

lassen. 53 

Ausfiihrungsbeispiclc dcr Erfindung sind in dcr Zcich- 
nung dargesiclh und werden hicrnach mit Bezug auf diesc 
nancr beschrieben. Es zeigen: 

Fig. I cine pcrspckiivischc Gcsamtansicht eines Instru- 
ments, das mit cincm crfindungsgemafien Handgriff ausgc- 60 
siauci isi: 

Fig. 2 den Handgriff in Fig. I in cincr teilwcisc gcschnil- 
tcnen pcrspcktivischcn Ansicht. wobci gegenuber Fig. 1 
Tcilc wcggclasscn worden sind; 

Fig. 3 cine Kraftiibcrtragungsmcchanik des Handgriffs 65 
fur die K.rafiubcnragung von dem bcwcglichcn GrifTicil auf 
cin Krafiiibcnra^ung5c)cmcni des Instruments in Fig. 1 in 
perspeku'vischer Ansicht in AUcinstellung; 
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Fig. 4 die Kraftuberiragungsmcchanik in Fig. 3 in einer 
gegenuber Fig. 3 verandenen Pcrspektivc: 

Fig. 5a) bis 5c) eine schcmatischc Prinzipdarsicllung der 
Krafiubcrtragungsmechanik des Handgriffs in Fig. 2, wobei 
Fig. 5a) eine Seitenansicht. Fig. 5b) cine Draufsicht in eincr 
crsten Beiricbssicllung der Krafiubcrtragungsmechanik und 
Fig. 5c) cine Draufsicht auf die Kraftubcnragungsmccnajiik 
in einer zweiten Betricbssicllung ist; 

Fig. 6a) bis 6c) eine schcmaiische Prinzipdarstellung ei- 
ncr Krafiubcrtragungsmechanik fiir einen Handgriff ist. des- 
sen Kopplungsteil beziiglich cincr Handgri ffachse urn zwei 
Drehachsen verschwenkbar isi. wobei Fig- 6a) eine perspek- 
livische Darstellung, Fig. 6b) eine Seitenansicht und Fig. 
6c) cine Draufsicht auf die Kraftubcrtragungsmcchanik 
2eigt; und 

Fig. 7 einen Druckknopf des Rastmechariisnvus zum Ver- 
rasten des Kopplungsicils in Seitenansicht in AlleinstelJung. 

In Fig. 1 ist ein mil dem allgcmeincn Bezugszeichen 10 
versehenes medizinisches Instrument dargcsiellt, das fiir ei- 
nen operativen Eingriff im menschlichcn oder lierischen 
Korpcr bcispielsweisc zum Praparieren von Gcwcbc ver- 
wendet wird. 

Das Instrument 10 wcisi cincn lang erstreckien Schaft 12 
in Form cincs Rohrschafts auf, so dafi das Instrument 10 als 
Rohrschaftinstrumem bezeichnet werden kann. Am disialen 
Ende des Schafts 12 sind ein erstes Werkzeug 14 und ein 
zweiies Werkzeug 16 angcordncL Das zwciie Werkzeug 16 
ist relativ zu dem ersten Werkzeug 14 beweglich und zu die- 
sem Zweck gclcnkig mit dem Schaft 12 verbunden. 

Das crsic Werkzeug 14 und das zweite Werkzeug 16 sind 
als Maulteile ausgcbildet, die eine Schncidfunktion 2um 
Abtrennen von Gewebe aufweiscn. 

Ferner erstrecki sich in dem Schaft 12 ein Kraftubcrtra- 
gungselement 18. das mil dem zweiten beweglichen Werk- 
zeug 16 krafischlussig verbunden ist urn dieses zum Offnen 
und Schlieflen zu betatigen. Mit unierbrochenen Linicn isi in 
Fig. I die Offenstellung des beweglichen Maulietles 16 dar- 
gesielk. Das Kraftubcrtragungsclcmcnt 18 ist relativ zu dem 
Schaft 12 axial beweglich und in dem Schaft 12 angeordnet. 

Am proximalen Ende des Schafts 12 wcisi das Instrument 
10 einen Handgriff 20 auf, dcr hicrnach rait Bezug auf Fig. 1 
sowie mil Bezug auf Fig. 2 bis 4 naher beschrieben wird. 
ferner zeigen Fig. 5a) bis 5c) schcmaiische Prinzipskizzen 
der Funkiionsweise der Kraftubenragungsmechanik vom 
Handgriff 20 auf das Kraftiibenragungselement 18. 

Gemafi Fig. 1 und 2 wcisi dcr Handgriff 20 ein bewegli- 
ches Grifftei) 22 und cin unbewegliches GrifTteil 24 auf. Das 
bewegliche GrifTicil 22 weist vier Fingcrmulden 26 fur 
Zeige-, MitteK Ring- und den kJeincn Finger auf. Das unbe- 
wcgliche Griffteil 24 wcisi cmsprechend eine Daumen- 
mulde 28 fur den Daumcn auf. 

Das unbcwcgliche Griffteil 24 wcisi zwei seiilichc Schen- 
kcl 30 und 32 auf. zwischen denen das bewegliche Griffteil 
22. genauer gesagt ein Anlenkungsabschnitt 34 desselben 
angcordnct ist. Der Anlenkungsabschnitt 34 weisi cine 
Hillse 36 auf. in die cine Schraubc 38 durch die Schcnket 30 
und 32 hindurctv durchgcstcckt und mil dem Schcnkcl 32 
des unbcwcglichcn Grifficils 24 vcrschraubi ist. um das be- 
wegliche Griffteil 22 und das unbewcglichc GrifTteil 24 un- 
vcrlicrbar mitcinandcr zu vcrbinden. 

Die Hulsc 36 und die Schraubc 38 deftnicren cine Drch- 
achse 40. um die das bewegliche Griffteil 22 relativ zu dem 
unbcwcglichcn Griffteil 24 verschwenkbar ist. 

Dcr HandgrilT20 wcist wcuerhin an sc'mcm disialen Ende 
cin Kopplungsteil 42 auT. durch das dcr Schaft 12 mil dem 
Handgriff 20 verbunden b/.w. vcrbindbar isi. Dazu ist cm 
proximalcs £ndcs des Schafis 12 in cin disialcs Rohrstuck 
44 des Kopplungsicils 42 einccschohcn und miltcls cincs 
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Rasimechanismus 46, der cincn Druckknopf 48 zum Lfiscn 
dcr Verrasiung aufwcisu mil dcm Kopplungsteil 42 verra- 
siet. Durch Drttckcn dcs Druckknopfes 45 kann die Venn- 
suing zwischen dcm Schafi 12 im Kopplungsteil 42 gcltist 
wcrden, urn den Schafi 12 von dem Kopplungsteil 42 abnch- 
mcn Zu kbnncn. 

Das Kraftiibenragiingselcmeni 18, das mil seinem dista- 
len Ende mil dem bewcglichen Werkzcug 16 krafischlussig 
verbunden ist, ist mil seinem proximalen Ende (nicht darge- 
stellt) ebcnfalls in das RohrsiUck 44 des Kopplungsteils 42 
eingefuhrl und in cincr Aufnahme 50 in dem Rohrsiiick 44 
I6sbar cingehangt. Dazu weisi das KraftUbertragungsele- 
meni 18 am proximalen Ende eine kugclartige Verdickung 
auf. die formschJUssig in die Aufnahme SO eingepaflt ist 
Zum unverlierbaren Verbindcn des proximalen Endes des 
Kiaflubertragungselemenis IS mil der Aufnahme SO isl ein 
Rasimechanismus 52 am Kopplungsteil 42 vorgesehen, dcr 
einen Druckknopf 54 umfaflt. Durch Driicken des Druck- 
knopfes 54 karm das Krafttibenragungselement 18 aus der 
Aufnahme 50 in Richtung disialcs Ende herausgezogen wer- 
den. 

Die Aufnahme 50 isl relau'v zu dem Rohrsiuck 44 axial 
vcrschiebbar und in seine proximaJe Endstellung miuels ei- 
ner nichi dargestelUen Fedcr vorgespanni. 

Das Kopplungsteil 42 weisi an seinem proximalen Ende 
einen als Gabel ausgcbildcten Endabschniu 56 auf, iiberden 
das Kopplungsteil 42 an dcm unbeweglichen Crifflcil 24 be- 
fcsiigt ist. Der Endabschniu 56 weisi einen ersien Gabel- 
schenkel 58 sowic einen diesem gegenubcrliegenden zwei- 
ten Gabclschcnkcl 60 auf, die beide in Form eines runden 
Ringes ausgebildei sind. 

Dcr Endabschniu 56 des Kopplungsteils 42 ist miuels ei- 
ner runden Plane 62. die in den Gabclschenkel 58 eingeseizt 
isu unvcrlicrbar mil dem unbeweglichen Grifftert 24 des 
HandgrifTs 20 verbunden. Mittels einer enisprechenden in 
Fig. 1 nicht sichibaren runden Plane isi der Gabeischenkel 
60 ebcnfalls mil dem unbeweglichen Griffteil 24 verbunden. 

Dabci isi der proximalc Endabschniu 56 des Kopplungs- 
teils 42 urn cine ersie Drehachse 64. die mi tu g durch den 
proximalen Endabschniu 56 hindurchgehu relativ zu den 
GrifTieilcn 22 und 24 verschwenkbar, wobei die ersie Dreh- 
achse 64 qucr 2u cincr Langsachse 66 des Schafis 12 ver- 
laufi. Im vorliegenden Ausfuhrungsbei spiels verlUuft die er- 
sie Drehachse 64 senkrecht zur Langsachse 66 des Schafis 
12. Durch die Verschwenkbarkeit des Kopplungsteils 42 urn 
die ersie Drehachse 64 liiul sich das Kopplungsteil 42 und 
damit der mil diesem verbundene Schaft 12 relativ zu einer 
Handgriflachse 68 in einer Viclzahl von unterschiedlichen 
Winkelstellungen abwinkeln. Der Schaft 12. genauer gesagt 
desscn Liingsachsc 66 kann somii zur Hand griff achse 68 
wahlweisc untcrschicdlichc Winkelstellungen einnchmen, 
und zwar Winkelstellungen zwischen eiwa 0° und etwa 60°, 
so daB bci dcm gczcigtcn Ausfuhrungsbcispicl die maxi- 
malc Winkel vcrsatzstcllung zwischen der Handgriffachse 
68 und dcr Langsachse 66 des Schafis 12 etwa 60° bctriigt. 
Es kann jedoch fur andcre Instrumcmc. an denen der Hand- 
grin" 20 verwendet wird. sinnvoll sein. das Kopplungsteil 42 
Uber cincn Gcsamiwinkclbcrcich von eiwa 240°. bcispicls- 
wcisc zwischen -120° und +120° vcrschwenkbar auszugc- 
slaltcn. 

Das Kopplungsieil 42 ist in dcr jcwciligcn gcwahlien 
Winkclsicllung bcziiglich dcr HandgrifTachsc 68 vcrrasibar. 
und /war miuels ernes Rasimechanismus 70. Dcr Rastmc- 
chamsmus umfaBl cine Viclzahl von Aussparungcn 72, die 
umfanglich vcncilt am Umfangsrand dcs Gabclschcnkcls 58 
dcs Endabschnius 56 dcs Kopplungsteils 42 angcordnci 
sind. Dcr Rasimechanismus 70 umfafli fcrncr cincn Druck- 
knopf 74. dcr am unbeweglichen Grifficil 24 angcordnci isi. 



und dCT gemafl Fig. 7 eine Rastnasc 76 aufweisu die mil jc- 
wcils cincr dcr Aussparungen 72 in EingrifTbringbar isi. Der 
Druckknopf 74 isl durch Federkrafi in cine Siellung vorge- 
spannt, in dcr die Rastnase 76 mil einer der Aussparungen 
5 72 in Eingriff steht. Durch Herunicrdriicken des Druck- 
knopfs 74 wird die Rastnase S6 mil der Aussparung 72, in 
die sie gerade eingreift, auBer Eingriff gcbrachi. so daB bei 
gedrucktcm Druckknopf 74 das Kopplungsteil 42 um die er- 
sie Drehachse 64 relativ zur Handgriflachse 68 verschwenki 

io wcrden kann. 

Im fotgenden wird nun eine Kraft Ubenragungsmechanik 
des HandgrirTs 20 bcschricbcn, mil der eine von einer Bedie- 
nungsperson auf das bewegliche Grifficil 22 ausgeubte 
Handicraft von dem beweglichen Griffteil 22 auf das Kraft- 

15 Ubertragungselement 18 durch die gelenkige Verbindung 
des Kopplungsteils 42 mil dem unbeweglichen Griffteil 24 
und dem bewcglichen GrifFtcil 22 hindurch in jeder Winkel- 
stellung des Kupplungsteils 42 und damit der Langsachse 66 
des Schafts 12 relativ zur HandgrifTachse 68 ermoglicbt 

20 wird. 

Die Kraftubcrtragungsmcchanik crgibi sich aus den Fig. 2 
bis 4. 

An dcm beweglichen Griffteil 22 ist eine axial in ihrer 
Langsrichlung bewegliche Koppelstange 78 mil ihrem pro- 

25 ximalen Ende an einem Anlcnkungspunki 80 am Anlen- 
kungsabschnill 34 des beweglichen Grifficils 22 auBerhaib 
der Drehachse 40 angelenki. Eine Verschwenkung des be- 
weglichen Griffieils um die Drehachse 40 bewjrkt dann eine 
axiale Bewegung der Koppelstange 78 in ihrer Langsrich- 

30 iung nach distal. 

Uber die Koppclsiangc 78 ist das bewegliche Griffieil 22 
krafischlussig mil einer Hebelanordnung 82 verbunden. Die 
Hebelanordnung 82 weist einen ersien Hcbcl 84 und einen 
zweiien Hebel 86 auf. 

35 Der erste Hebel 84 ist um eine handgriffeste Achsc 88 
verschwenkbar an dem unbeweglichen Griffteil 24 zwi- 
schen den Gabclschenkeln 58 und 60 des Endabschnitts 56 
des Kopplungsteil 42 befestigt. 

Der zweite Hebel 86 1st um eine kopplungsteil feste Achse 

40 90 an den Gabelschcnkcln 58 und 60 des Endabschnitts 56 
des Kopplungsteils 42 verschwenkbar befestigt, d. h., der 
zweite Hebel 86 wird beim Verse hwenken des Kopplungs- 
teils 42 um die erste Drehachse 64 mil verschwenki, so daB 
jc nach Winkelstellung des Kopplungsteils 42 zur Hand- 

45 griffachsc 68 die handgrirTesie Achse 88 und die kopplungs- 
. leilfeste Achsc 90 cincn enisprechenden Winkel miteinan- 
dcr bilden. 

Dcr crstc Hcbcl 84 und der zweite Hebel 86 sind um die 
erste Drehachse 64 drehbar miieinander verbunden. Die 

50 drehbarc Verbindung des ersien Hebels 84 mil dem zweiien 
Hebel 86 wird durch einen Zap fen 92 bewcrkstclligt. dcr ein 
Drehgelenk 94 aufweist. Dcr Zapfen 92 isi aus cincm ersien 
Zapfcnicil 96 und cincm zweiien Zapfentcil 98 gcbildet, die 
uber das Drehgelenk 94 um die ersie Drehachse 64 gegen- 

55 einandcr gegensinnig vcrdrchbar sind. 

Dcr Zapfen 92 selbst ist so angcordnei, daB die ersie 
Drehachse 64 etwa miuie durch den Zapfen 92 hindurch- 
gcht. 

Dcr crsic Hcbcl 84 und dcr zwciie Hebel 86 sind jcweils 
60 als zweiarmige Hcbcl ausgcbildct, wobci dcr crstc Hebel 84 
cincn crstcn Hcbclarm 100 sowic cincn /.wciicn Hcbclarm 
102 und dcr zwciie Hcbcl 86 cincn crslcn Hcbclarm 104 so- 
wic cincn zweiien Hcbclarm 106 aufweist. 

Dcr crsic Hcbcl 84 und dcr zwciie Hcbcl 86 sind jcweils 
65 als L-formigc Winkel ausgebildei. d. h. die Hcbclarmc 100 
und 102 b/.w. 104 und 106 sichen etwa im rcchicn Winkel 
zucinandcr. 

Dcr crsic Hcbclarm 100 und dcr /.wciic Hcbclarm 102 dcs 
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ersicn Hcbcls 84 sind ccwa glctch long, cbcnso wic dcr crstc 
Hebel 104 and der zweiic Hcbelarm 106 dcs zweiten Hebels 
86. 

Die Koppelstange 78 isl an dem ersien Hebclarm 100 des 
ersten Hebels 84 an einem Anlenkungspunkl 108 angelenkt. 

Dcr zweite Hebclarm 102 dcs ersten Hcbcls 84 ist an dem 
Zapfenieil 98 des Zapfens 92 an einem Anlenkungspunkl 
110 angelenkt. Dcr ersic Hcbelarm 104 des zweiten Hebels 
86 ist an dem Zapfenieil 96 dcs Zapfens 92 an einem Anlen- 
kungspunkl 112 angclcnki. 

Mil dem zweiten Hebelarm 106 des zweiien Hebels 86 ist 
eine weiiere Koppelstange 114 verbunden, und zwar Uber 
eine Kugelzapfcn-Kugelpfannen-Verbindung, wobei ein 
proximal es Ende dcr wciicrcn Koppelstange 114 einen Ku- 
gelzapfen 116 aufweist. der unverlicrbar in eincr Kugel- 
pfanne 118 dcs zweiten Hcbelarms 106 des zweiten Hebels 
86 aurgenommen isi. Die Koppelstange 114 ist gcrnaB Fig, 2 
kraftschliissig mit der Aufnahme SO verbunden, in die das 
proximate Ende des Kraftubenragungselements 18 einge- 
bangt ist- Die Koppelstange 114 stebt somit stets in gradlini-. 20 
ger Verlangerung mit dem Kraftubertragungselement 18, 
bildet jedoch mit eincr Langsachse 120 der Koppelstange 78 
jc nach der eingesicllten Winkelsiellung zwischen dem 
Kopplungsicil 42 und dcr Handgriffachse 68 einen unter- 
schicdlichcn Winkcl. Die Hcbclanordnung 82 crmoglicht 
nun cine Krafiubcnragung durch den Winkelscheitel hin- 
durch. 

Die weitere Koppelstange 114 ist durch eine onsfesie 
Hiilsc 122 in das Rohrstuck 44 des Kopplungsicils 42 gc- 
ruhn und don mit der Aufnahme SO fur das Kraftubenra- 
gungselement 18 verbunden. 

Die Koppelstange 78 ist im Handgriff 20 so angeordneu 
dafl ihrc Langsachse 120 stets auf einer Gcraden liegt. die 
die ersic Drchachse 64 schneidet, so dafi die Koppelstange 
78 kein Drehmoment auf die Hebelanordnung 82 beziiglich 
der ersien Drchachse 64 ausiibt. Ebenso isl die weiiere Kop- 
pelstange 114 so angeordnet, daB sie auf die Drehachsc 64 
hin gerichtet ist. 

Wieder mil Bezug auf Fig, 1 ist das Rohrstuck 44 des 
Kopplungsteils 42 ferner um die Langsachse 66, d. h. somit 
um die Langsachse dcs Rohrstucks 44 rclativ 2u dem Endab- 
schnitt 56 des Kopplungsteils 42 gemafl einem Doppelpfeil 
124 verdrehbar. Die Verdrchbarkeit des Rohrstucks 44 und 
damit dcs Schafts 12 bctragt 360° in beiden Drchrichtungen 
um die Langsachse 66 des Schafts 12. Zum Verdrehen des *5 
Rohrstucks 44 ist an dem Rohrstiick 44 ferner ein Stellrad 
126 angeordnet, das mit dem Daumen zum Verdrehen des 
Schafts 12 bedienbar ist. Beim Verdrehen des Rohrstucks 44 
und damit dcs Schafts 12 um die Langsachse 66 des Schafts 
12 wird das Kraft Ubertragungsclcment 18 mitgedrehu was 
durch die Kugelzapfcn-Kugelpfannen-Verbindung dcr wci- 
leren Koppelstange 114 mil dem zweiten Hcbelarm 106 dcs 
zweiten Hebels 86 crmoglicht wird. 

MU Bezug auf Fig. 5a) bis 5c) wird nun die Funklions- 
wcise dcr Kraltubertragungsrncchanik dcs Hand griffs 20 na- 
hcr bcschricbcn. Fig. 5a) bis 5c) zeigen den Handgriff 20 in 
eincr auBcrsi schcmauschcn Darsicllung, wobci in der schc- 
matischen DarstcUung das unbcwcglichc Griffieil 24 und 
das Kopplungsicil 42 zur Vcreinfachung als Blockbildcr 
dargcsiclU sind. 

Fig. 5a) zciei zunachsi die Vcrschwcnkbarkcu dcs Kopp- 
luossicils 42 rclativ zur Handgriffachse 68 um die crstc 
Drchachse 64. Bctm Vcrschwcnkcn dcs Kopplungsicils 42 
um die crstc Drchachse 64 wird das crstc Zapfenieil 96 rcla- 
tiv /um /.wciicn Zapfenieil 98 dcs Zapfens 92 cben falls um 
die ersic Drchachse 64 vcrdrchi. ohnc daB das Zapfenieil 96 
von dem Zapfenieil 98 gcircnnt wird. Dies bedcutct. daB 
auch wiihrend dcs Verschwcnkcns dcs Kopplungsteils 42 



um die crstc Drchachse 64 cine kraftschlussige Verbindung 
dcr Koppelstange 78 mit dem Kraftubertragungselement 18 
bestcht. Dahcr konn auch wahrend eines operaiivcn Ein- 
griffs, bei dem das bewegliche Werkzcug 16 durch Bctati- 
gen dcs beweglichen Grifftcils 22 bewegt wird. gleichzeitig 
der Schafl 12 bezuglich der Handgriffachse 68 in cine an- 
dere Winkelstellung gebracht werden. 

Fig. 5b) zeigt den Ruhezustand dcr Kjaftubertragungsrne- 
chanik, d. h. bei gcschlossenen Werkzcugen 14 und 16 in 
Fig. 1. Wird ausgchend von dicser Ruhesiellung das beweg- 
liche Griffieil 22 betaiigt. wird die Koppelstange 78 in Rich- 
tung ihrer Langsachse 120 in Richiung eines Pfeils 128 nach 
distal verschoben. Die Koppelstange 78, die am ersien He- 
belarm 100 des ersicn Hebels 84 angrcift, verschwenkt den 
ersten Hebel 84 um die handgriffeste Achse 88 in Richtung 
eines Pfeiles 130. Beim Vcrschwenken des ersien Hebels 84 
bewegt dcr zweite Hcbelarm 102 des ersten Hebels 84 den 
Zapfen 92 in Richtung eines Pfeiles 132, d. h. in Richtung 
seiner Langsachse bzw. in Richtung der ersien Drchachse 
64. Da der Zapfen 92 auch am ersicn Hcbelarm 104 des 
zweiten Hebels 86 angrcift, wird der zweite Hebel 86 um die 
kopplungsieilfeste Achse 9B in Richtung eines Pfeiles 134 
verschwenkt. 

Der zweiic Hcbelarm 106 des zweiten Hebels 86, dcr mit 
dem Kraftubertragungselement 18 kraftschliissig verbunden 
ist. bewegt das Kraftubertragungselement 18 demnach in 
Richtung eines Pfeiles 136 cbenfalls nach distal, wodurch 
das bewegliche Werkzeug 16 am disialen Ende des Schafts 
12 bewegt wird. Beim Loslasscn des beweglichen GrifTicils 
30 22 bewirkt die Vorspannung dcr Aufnahme 50 fur das Kraft - 
ubcnragungselement 18, das die Kraftubenragungsmecha- 
nik wieder in ihre in Fig, 5b) dargestellte Ruhelage selbstia- 
gig zurilckkehn. 

In Fig. 6a) bis 6c) ist ein wcitercs Ausfuhrungsbeispiel ei- 
35 nes Handgriffs 20' in eincr den Fig. 5a) bis 5c) verglcichba- 
ren auBerst schematise hen Darstellung gezeigL Vcrgletch- 
barc Tcilc wurden mit den gleichen Bezugszeichen mit 
hochgcstelltem ' versehen. 

Bei dem Handgriff 20* ist wiederum ein Kopplungsicil 42' 
40 um eine crste Drehachse 64' rclativ zu eincr Handgriffachse 
68' verschwenkbar. 

Das Kopplungsicil 42' ist zusaczlich noch um eine zweite 
Drehachsc 138 relauv zur Handgriffachse 68' verschwenk- 
bar. wobei die zweite Drehachse 138 qucr zur ersten Dreh- 
achse 64' und quer zu ciner Langsachse 66' des Schafts 
(Schafl nicht dargesiellO verlSuft. Das Kopplungsicil 42' 
laBt sich somit in Richtung von Pfcilcn 140 und 142 um die 
zweite Drehachse 138 und in Richiung von Pfeilen 144 und 
146 um die erste Drehachse 64' relauv zur HandgrifTachse 
68' vcrschwcnkcn. 

GcgcniibCT dem Kopplungsicil 42 ist das Kopplungsteil 
42' durch ein Zwischcnstiick 148 modinzien. das das Kopp- 
lungsteil 42' eincrscits um die ersic Drehachsc 64' und ande- 
rerseits um die zweite Drchachse 138 gclcnkig mil dem un- 
55 beweglichen Griffieil 24' vcrbindet. 

Die Kraftubcrtragungsmechanik von ciner Koppclsiange 
78\ die dcr Koppelstange 78 im vorhcrigen Ausfuhrungs- 
beispiel enisprichi. auf ein Kraftubertragungselement IS", 
das dem Kraftubertragungselement 18 im vorhcrigen Aus- 
fuhrungsbeispiel enisprichi. isi cbenfalls ecringfugig modi- 
fi/.icn. wic hicmach bcschricbcn wird. 

Das Kraftubertragungselement 18' und die Koppelstange 
78' sind wiederum Ubcr cine Hcbclanordnung 82' miicinan- 
dcr verbunden* die einen ersicn Hcbcl 84'. der mil dcr Kop- 
pelstange 78' verbunden isi. und cincn /.wciicn Hcbcl 86' 
aufweist, dcr mil dem Krafuibcnragunesclcmcni 18' ver- 
bunden isi. Dcr crstc Hebel 84' und dcr zweiic Hcbcl 86' sind 
wiederum als /.wciirrnigc Hcbcl in Form von L-fbrmigcn 
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Winkeln ausgcbildci. 

Der ersic Hcbcl 84' und der zweite Hcbcl 86' sind wie- 
derum um die crste Drchachse 64' drchbar miicinander ver- 
bunden. 

Der crsie Hebel 84* isi um eine handgrifTestc Achse 88' 
und der zweile Hebel 86' um eine kopplungstcilfestc Achse 
90' verschwenkbar gelagcn. 

Der erste Hebel 84" und der zweite Hcbcl 86' sind aufler 
um die ersle Drehachse 64' auch um die zweite Drehachse 
138 drchbar miicinander verbunden. 

Die Verbindung zwischen dem erstcn Hcbcl 84' und dem 
zweiten Hebel 86' wird durch einen dritten, ebenfaJJs 2wei- 
armig ausgebildeien Hebel 150 bewerksielligt. der um eine 
zwischenstuckfeste Achsc 152 verschwenkbar an dem Zwi- 
schensiiick 148 gelagen ist. 

Der driue Hcbcl ISO weist zwei etwa rcchtwinklig zuein- 
ander siehende Hebclarmc 154 und 1S6 auf. wobci deT He- 
belarm 154 an seincm freien Ende einen Ku^elzapfen 158 
und der Hebel arm 156 an seinem freien Ende einen Kugel- 
zapfen 160 aufweist. 

Der Kugelzapfen 158 des Hebelarms 154 greift in einen 
ends ei tig geschlitzten zweiien Hebelarm 102* des ersien He- 
beis 84' ein und isi in dicsem um die erste Drehachse 64' re- 
lativ zu dem ersien Hcbcl 84' drehbar. 

Der Kugelzapfen 160 des zweiien Hebelarms 156 greift 
in einen endseitig gcschliizi ausgefuhrten ersien Hebelarm 
104" des zweiien Hebcls 86' ein, und ist in diesem um die 
zweiie Drchachse 138 relauv zu dem zweiten Hebel 86' 
drehbar. Durch diese Verbindung des dritten Hebel s ISO mil 
dem ersten Hebel 84" und dem zweiien Hebel 86' wird ge- 
wahrleisiet. dafl das Kopplungsieil 42' ohne Trennung der 
krafischliissigcn Verbindung der Koppclstangc 78' mil dem 
Kxafuiberiragungselemcnt 18' um die erste Drehachse 64* 
bzw. um die zweite Drehachse 138 verschwenkt werden 
kann. 

Auch bei diesem Ausfuhrungsbeispiel ist die Koppel- 
stange 78* so angeordneu dafl sic auf einer Geraden liegL die 
sowohl die crslc Drchachse 64' als auch die zweite Dreh- 
achse 138 schneidet, so dafl die Koppclstangc 78* weder ein 
Drehmomeni auf das Kopplungsieil 42' in Bezug auf die er- 
ste Drehachse 64' noch in Bezug auf die zweite Drehachse 
138 ausubt. 

Wird nun die Koppelsiange 78' in Richtung eines Pfeiles 
162 axial bewegt, wird der ersic Hcbcl 84' um die handgriff - 
feslc Achse 88* in Richtung eines Pfeiles 164 verschwenkt. 
Der zweite Hebelarm 102' des ersien Hebels 84\ der an dem 
ersien Hebelarm 154 des dritien Hebels 150 angfeift, ver- 
schwenkt den dritien Hebel um die zwischenstuckfeste 
Achsc 152 in Richtung cincs Pfeiles 166 (in Fig. 6a) und 6c) 
dargcstclli). 

Der zweite Hebelarm 156 des dritien Hebcls 150. der an 
dem zweiten Hcbcl 86' angrcift. verschwenki dicscn um die 
kopplungstcilfcste Achse 90' in Richtung eines Pfcils 168, 
wodurch das Kraftubertragungsclement 18' in Richtung ei- 
nes Pfeiles 170 axial nach disial verschoben wird. 

Bei den Hcbclanordnungcn 82 in dem Ausfuhrungsbei- 
spiel gemafl Fig. 1 bis 5 sowic bei der Hcbcl an ordnung 82' 
gemafl dem Ausfuhrungsbeispiel in Fig. 6 sind die in die je- 
wciligc Hebelanordnung eingehenden Hcbcl mil solchcn 
Hcbclaxmvcrhiiltnisscn ausgcbildci. dafl durch die Hcbclan- 
ordnung 82" b/.w. 82 cine konstanic Kraft von der Koppcl- 
stangc 78' bzw. 78 auf das Kraftubertragungsclement 18 
b/.w. 18' ubenragen wird. 

Es isi jedoch auch denkbar. die cin/xlncn Hcbcl der Hc- 
bclanordnung 82 und 82' mil solchcn HwbclarmYcrhuUnia- 
scn aus/.ubildcn. dafl im KrarifluB von der Koppclstangc 78 
b/w. 78' iibcr die Hcbclanordnung 82 bzw. 82' auf das Kraft - 
ubcaragLingsclcmcni 18 bzw. 18' cine Kralivcrsiarkung cin- 



tmt. 



Wiedcr mil Bezug auf Fig. 1 isi das Instrument 10 
schlicfllich in den Handgritf 20. den Schafi 12. und das 
Kraftubertragungsclement 18 ^erlcgbar. Die losbare Verbin- 

s dung zwischen dem Schafi 12 und dem Handgriff 20 sowie 
zwischen dem Kraftubertragungsclement 18 und dem Hand- 
griff 20 wurde vorstehend bereits beschrieben. Femer ist je- 
doch auch das Kraitubertragungselement 18 von dem Schafi 
12 abnehmbar, indem diese beiden Teile miticls eines bajo- 

io nettanigen Verschlusses im Bereich der Werkzeuge 14> 16 
mileinander losbar verbunden sind. 

Wahrcnd das Kraftubertragungsclement 18 bei den zuvor 
beschriebenen Ausiuhrungsbeispiclen auf Schub arbeitci, 
kann der erfindungsgemafle Kraftubenragungsmechams- 

15 mus mil gcringfligigcn Modifikationen Icichl auf den Fall 
angepafit werden, daB das Kraftubenragungselement 18 auf 
Zug arbeitet. Ebenso kann die Kraftubcnragung von dem 
beweglichen Griffteil 22 auf die Hebelanordnung 82 anstatu 
wie zuvor beschrieben, durch eine Schubbewegung der 

20 Koppclstangc 78 auch durch eine Zugbewegung der Kop- 
pelsiange 78 durch eine entsprechende Modifikauon ersetzt 
werden. 

Im ubrigen lafll sich die Erfindung auch bei schcrenarti- 
gen Griffteilen vorteilhaft einsetzen. 

25 

Paten tan spriiche 

1. Handgriff fur ein medizinisches Instrumeni (10), 
mil zumindest einem beweglichen Griffteil (22), und 

30 mil cinem Kopplungsieil (42; 42'), durch das ein Schaft 
(12) mil dem Handgriff verbindbar Oder verbunden ist, 
wobei das bewegliche Griffteil (22) mil einem in Rich- 
tung einer Langsachse (66: 66') des Schafts (12) axial 
beweglichen Kra/tubearagungselemcni (18: 18') ver- 

35 bunden oder verbindbar ist, um eine Bewegung des zu- 
mindesi einen beweglichen Griffteils (22) in eine 
axialc Bewegung des Krafiubcrtragungsclements (18; 
18') zu Qbertragcn, wobei das Kopplungsieil (42; 42') 
um zumindest eine erste quer zur Langsachse (66: 66 ) 

40 .. des Schafts (12) verlaufcnde Drehachse (64: 64*) rela- 
tiv zu einer HandgrifTachsc ( 68: 68') verschwenkbar isi. 
und das bewegliche GrirTteil (22) mil dem Krailuber- 
tragungsciemcnt (18; 18 ) ubcr cine Hebelanordnung 
(82: 82') verbunden oder verbindbar ist, dadurch ge- 

45 kennzeichnet, dafl die Hebelanordnung (82: 82*) zu- 
mindest zwei 2wciarmige Hebel '84. 86; 84\ 86 ) auf- 
weist, von denen ein erster Hebel (84; 84) um eine 
handgriffestc Achsc (88; 88') und ein zweiter Hebel 
(86; 86') um eine kopplungsieil feste Achse (90; 90) 

50 schwenkbar ist. und daft die beiden Hcbcl (S4, 86; 84'. 
86 ) krafischlussig und um die erste Drchachse (64: 64') 
gegencinandcr vcrdrchbar miicinander verbunden sind. 

2. Handgriff nach Anspruch 1, dadurch gekennzcich- 
ncu daB das bewegliche GriiTicil (22) mil einer in ihrcr 

55 Langsrichtung axial verschiebbaren Koppelsiange (78: 
78') verbunden isi, die mit einem ersien Hebelarm 
(100) des ersien Hebcls (84: 84') verbunden ist. 

3. Handgriff nach Anspruch 2. dadurch gekenn/xich- 
nct. dafl die Koppelsiange (78: 78") so angcordnci isi, 

60 dafl ihrc Langsachse (120) auf cincr Gcradcn licgt, die 

die ersic Drchachse (64: 64*) schncidci. 

4. Handgriff nach cincm der Anspriiehe I b»s 3, da- 
durch gckcnn/.cichnci. dafl der crslc Hcbcl (84) und der 
zwciic Hcbcl (86) durch cmcn Zapfcn (92) miicinander 

65 verbunden sind. der cin Drchgclcnk (94) aufwcisl, des- 

sen Drchachse mil der ersien Drchachse (64^ zusam- 
mcnfalk. 

5. Handgriff nach Anspruch 4, dadurch gekenn/xich- 
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ncL dafl dcr erste Hcbcl (84) cine axialc Bcwcgung dcr 
Koppclstangc (78) in cine axiaJc Bcwcgung des Zap- 
fens (92) in Richtung dcr ersten Drehachse (64) un> 
setzt. und dafl dcr zwciic Hcbcl (86) die axialc Bcwc- 
gung des Zaplens (92) in eine axialc B ewe gun g des 5 
KraftUbenragungselements (18) in Richtung der 
Langsachsc (66) des Schafts (12) umsetzt. 

6. HandgrifT nach einem der Ansprtlchc I bis 3, da- 
durch gekennzeichnet. dafl das Kopplungsteil (42) zu- 
satzlich um eine zwciic Drehachse (138), die quer zu 10 
der ersten Drehachse (64 ) und qucr zur Langsrichiung 
(66') des Schafts (12) verlaufi, relaiiv zur HandgrifT- 
achse (68*) versebwenkbar ist. und dafl dcr erste Hebe I 
(84*) und der zweite Hebel (86) auch um die zweite 
Drehachse (138) gegeneinander verdrehbar miteinan- 15 
der verbunden sind. 

7. HandgrifT nach Anspruch 6. dadurch gekennzeich- 
net, dafl zwischen dem ersten Hebcl (84) und dem 
zweiien Hebcl (86) cin driller zweiarmiger Hebel 
(150) angeordnet ist. wobei dcr erstc Hebcl (84') mij 20 
dem drittcn Hebel (150) um die erste Drehachse (64*) 
drehbar und der zweite Hebel (86') mil dem drittcn He- 
bcl (150) um die zweite Drehachse (138) drehbar ver- 
bunden ist. 

8. Handgriff nach einem dcr Anspriichc 1 bis 7, da- 25 
durch gekennzeichnet. dafl der erste Hebel (84; 84') 
vind/oder der zwciic Hebel (86; 86') und/oder gegebe- 
ncnfalls dcr driitc Hebel (150) als etwa L-formige Win- 
kel ausgebildet sind. 

9. HandgrifT nach cinem der Anspriiche 1 bis 8. da- 30 
durch gekennzeichnet. dafl dcr erste Hebel (84; 84') 
und der zweite Hebel (86; 86 ) und gegcbcnenfalls dcr 
driuc Hebel (150) hinsichtlich ihrer Hebelarmverhalt- 
nisse so ausgebildet sind. dafl im Kraftflufl von dem be- 
weglichen Griffteil (22) ubcr die Hcbclanordnung (82; 35 
82 ) aur das KrafUibertragungselement (18; 18') eine 
Kraftverstarkung ciniriu. 

10. Handgriff nach einem dcr Anspriiche 1 bis 8, da- 
durch gekennzeichnet, daB der erste Hebel (84; 84') 
und der zwcile Hebel (86; 86*) und gegebenenfalls der 40 
driuc Hebel (150) hinsichtlich ihrcr Hebelarmverhalt- 
nissc so ausgebildet sind. dafl durch die Hebclanord- 
nung (82; 82) eine konsianic odcr geringcre Kraft 
ubcrtragen wird. 

11. HandgrifT nach cinem der Anspriiche I bis 10, da- 45 
durch gekennzeichnet. daB der Schaft (12) um seine . 
Uingsaehse (66) drehbar mil dem Kopplungsteil (42) 
verbunden oder verbindbar ist. 

12. HandgrifT nach einem der Anspriiche I bis 11, da- 
durch gekennzeichnet, daB das Krafliiberiragungsele- 50 
mem (18) direkt oder indirekt mit dem zweiten Hebel 
(86) ubcr cine Kugclzapfen - Kugclpfannen - Verbin- 
dung verbunden ist. 

13. Handgriff nach einem der Anspriiche 1 bis 12. da- 
durch gekennzcichnci. dafl das Kopplungsteil (42) in 53 
mchrcrcn Winkclsiellungcn bcziiglich zur HandgrifF- 
achsc (68) in cinem Gcsamtwinkelbereich von bis zu 
etwa 2^0° um die crsie Drehachse (64) und/oder um die 
zweite Drehachse (138) mittcls cincs Rastmcchanis- 
mus (70) arrciicrbar isi. 60 
U. Handgriff nach Anspruch 13. dadurch gekenn- 
zcichnci. dafl dcr Rasimcchanismus (70) cine Raslnasc 
(76) aufweist. die mit Aussparungcn (72) des Kopp- 
lungsieils (42) in EingrilT bringbar ist. wobci dcr Rasi- 
mcchanismus (70) wciicrhin cincn Drutkknopf (74) 65 
aul'wcisu so dafl durch Oriicken des Druckknopfcs (74) 
die Rasinasc (76) mil dcr jcwciligcn Aussparung (72) 
auiicr EingrilT bnngbarisi. 
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15. HandgrifT nach einem der Anspriiche 1 bis 14, da- 
durch gekennzeichnet, dafl das Kopplungsteil (42) eine 
Aufnahme fiir den Schaft (12) zum losbaren Verbinden 
des Schafts (12) mil dem Kopplungsteil (42) aufweist. 

16. Handgriff nach einem der Anspriiche 1 bis 15, da- 
durch gekennzeichnet, dafl das Kopplungsteil (42) eine 
Aufnahme (SO) fiir ein proxi males Ende des KraftUber- 
tragungs elements (18) aufweist, wobei die Aufnahme 
(50) axial beweglich ist und mil dem zweiien Hebel 
(86) verbunden ist. 

17. Handgriff nach Anspruch 16, dadurch gekenn- 
zeichnet. dafl die Aufnahme (50) einen Rastmechanis- 
mus (52) zum losbaren Verbinden des Kraftubertra- 
gungsclcmenis (18) mil dem Kopplungsteil (42) auf- 
weist. 

18. Handgriff nach einem der Anspriiche 1 bis 17. da- 
durch gekennzeichnet, dafl ein bewegliches Werkzcug 
(16) am distalcn Endc des Schafts (12) angeordnet ist, 
wobei das axial in dem Schaft (12) beweglich angeord- 
nete Krafttibertragungselemeni (18; 18') zum Betatigen 
des zumindest cincn beweghchen Werkzcugs (16) 
dient. 

19. Handgriff nach Anspruch 18, dadurch gekenn- 
zeichnet. dafl der Schaft (12) losbar mit dem Handgriff 
(20; 20') verbunden ist. 

20. HandgrifT nach Anspruch 18 oder 19. dadurch ge- 
kennzeichnet, dafl das Kraftubertragungselement (18; 
18') lfisbar mit dem HandgrifT (20: 20*) verbunden ist. 

21. Handgriff nach cinem dcr Anspriiche 18bis 20, da- 
durch gekennzeichnet, dafl das Kraftubertragungsele- 
ment (18; 18 ) losbar mit dem Schaft (12) verbunden 
ist. 
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